




がんの温熱治療 システム開発 のため,本 申請 では(a)ビジュアルサーボによる不定形状 の物体認
識法,お よび(b)ジャイ ロ トロン出力の安定最適照射 法を確立す ることを 目指 し,こ れ らの研究 を
推進す る.こ の研究 とともに,一 般の ロボ ッ トマニピュレータでは取扱いの難 しい臓器 といった不
定形 ・柔軟物体のマニピュレーシ ョン法や,3次 元物体の温度分布推 定な らびに温度制御法 を確立
す るための知見を得 ることを 目指す.そ こで本 申請では(1)臓器 の癌部分の画像認識 方法,(2)癌部
分 の温度推 定方法/温 度制御方法,(3)癌治療 に有効 な量子 ビーム照射条件/温 度条件等 の把握,
(4)癌治療のためのジャイロ トロン照射制御 システムの構築,を 目指 した研究 を行 う.
2.実 験 方 法
臓器 の画像認識 のための基礎実験 として,ア ームロボッ トPA-10の手先 にステ レオカ メラを二台
設置 したハ ン ドアイ構成 を設 定 した.そ してハ ン ドか ら見た奥行 き方 向に周期運動す る対象物 を実
時間 ビジュアルサーボでハ ン ドに追従 させ る実験を行 う。周波数応答特性 を解析 し、カメ ラの姿勢
を変化 させ る 自由度 を与 えたEye-vergenceシステム と固定カ メラシステムの追従性能比較 を行 う。
3.結 果 と考 察
参 考 文献[1][2]から,Eye-vergenceシス テ ム は固 定 カ メ ラシ ステ ムに 比べ,振 幅 の差 と位 相 の遅
れ が 小 さ く、対象 物 を よ りよ く認 識 で き てい る こ とを確認 で きた.こ れ はマ ニ ピュ レー タの アー ム
と比 較 して カ メ ラ質量 とそ の慣 性 モ ー メ ン トが 小 さい た めで あ る.す なわ ち,Eye-vergenceシステ
ム は固 定 カ メ ラシ ステ ム よ りも優 れ た動 作 安 定性 と対 象 物 へ の追 従性 を有 す る こ とを確 認 した.
4.まとめ
実機 実験 の結果 か らEye-vergenceシステ ムの追従性能が固定カメ ラシステム よりも優れ てい る
とい う結論 を得た.今 後は対象物 に対す る認識 能力 を向上 させ,よ り素早 く動 く対象物に対す るビ





[2]侯 森,見 浪 護,前 田 耕 市,于 福 佳,矢 納 陽:"Eye-Vergenceを 用 い た ビ ジ ュ ア ル サ ー ボ の 周 波 数
応 答 特 性",日 本 ロ ボ ッ ト 学 会 第30回 記 念 学 術 講 演 会,2012.
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